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1 はじめに
現在，日本をはじめとする先進国の多くで高齢化が進行して
おり，在宅医療において独居高齢者の薬の飲み忘れという問題
が頻発している．この問題を解決するため現在行われている服
薬管理支援は，お薬カレンダーを利用した自己管理や，服薬時
間にアラームを鳴らして知らせる服薬管理リマインダーなどが
ある．しかし，これらの服薬管理方法は自己管理であることや
服薬時間を事前に定めていることなど，食後の適切なタイミン
グで服薬を支援できているとは限らない．そこで，生活支援ロ
ボットを使用して食事量の推定を行い，食事が終了する正しい
タイミングで薬を提供するシステムの開発を行う．
食事認識に関する先行研究では，食器の縁に色を付与した色
情報による検出方法があった [1]．しかし，事前に食器に色を付
与する必要があるため，使用する食器が限られてしまう．そこ
で我々の先行研究では，深度画像を入力とした楕円検出により
食器を検出し，食器上の距離の減少率により進行度を推定して
いた [2]．これにより従来手法では困難であった事前情報の無い
食器にも対応した食事量推定を可能にした．しかし，深度より
食事量推定を行なっていたため，物体の表面的な変化しか利用
していなかった．そこで本研究では，生活支援ロボットに搭載
されている RGB-D カメラの利用を想定し，ポイントクラウド
と呼ばれる 3 次元の座標を持つ点の集合を用いて，体積を算出
する．これより，表面的な変化ではなく，体積の減少率により食
事量の推定を行う．
2 提案手法
本研究では，要素技術開発であるため，ロボットに備えられて
いる RGB-D カメラと同等のものを使用する．また，ロボット
で動作することを目標としているため，ROSパッケージとして
開発を行い，点群処理のツールとして Point Cloud Library を
使用する．
処理全体の流れは，まず食卓を検出し，次に食卓上の食器を検
出，最後に食器上の食物の体積を推定する．
まず食卓検出について，一番広い平面を食卓上であると仮定
し，平面検出を行う．検出した平面の点群は，食器を検出するた
めに削除する．平面検出は，RANSACアルゴリズム [3]という
ノイズを除去し，平面のモデルが構成できるものを用いた．
次に食器検出について，食器の底面が平面であると仮定し，
食器に対してもう一度平面検出を行い食器平面を検出する．食
器の平面検出も，食卓検出と同様のアルゴリズムを用いた．ま
た，食器の位置はポイントクラウドの座標データを用いて検出
を行う．
最後に食物の体積推定を行う．体積推定の手順を以下に示す．
1. カメラから食器までの距離の平均を求め，それを d1とする．
2. カメラから食物までの距離の平均を求め，それを d2とする．
3. d1   d2 を求め，それを簡易的な高さ hとする．
4. 食物の凸包を求め，表面積 S を求める．
5. V = S × hより体積を求める．
これにより簡易的ではあるが物体の体積が求められることにな
る．体積が減少することで食事が進んでいるとする．
3 実験
本実験では俵状の粘土を模擬食物とし，粘土の量の減少に伴
い，推定体積もともに減少することの確認した．使用する粘土
は 1 つ 60[g] の白色粘土を 4 つ．使用する食器は白色の円形食
器である．実験は以下の手順で行なった．
1. 粘土 240[g]を皿に載せて体積を取得する．
2. 手順 1を 5回繰り返し，その平均値を算出する．
3. 粘土を 60[g]ずつ減らし，粘土が無くなるまで手順 1から 2
を行う．
食事の減少過程を図 1，体積算出の結果を表 1に示す．
(a) 240g: RGB画像 (b) 240g: ポイントクラウド
(c) 120g: RGB画像 (d) 120g: ポイントクラウド
図 1: 食事の減少過程
表 1: 粘土の体積とその減少率
粘土 [g] 体積 [cm3] 残量 [%] 減少率 [%]
240 452.4 100.0
180 308.6 68.2 -31.8
120 177.4 39.2 -29.0
60 67.8 15.0 -24.2
0 0.6 0.1 -14.9
これより，食物が減少すると体積が減少していることがわか
り，減少率より食事が進行していることを確認できた．
4 おわりに
本研究では，ポイントクラウドを用いることで，体積の減少を
元にした食事量推定に成功した．今後の課題として，体積の減
少に基づき，食事の終了を推測し，正しく終了判定を行うことを
目指す．
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